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Abstract of DE4338244 

A warning system for a vehicle has a driving condition decision unit which decides if the vehicle is in a 
dangerous state or not, a danger recognition unit which decides if the driver is aware of the danger, if it 
exists, and a danger avoidance unit which undertakes the warning actions if he/she is unaware. There are 
monitoring systems for the vehicle, for the environment and for the driver. The first two of these feed input 
into the driving condition decision unit and the last two feed input into the danger recognition unit. The 
driver monitoring system includes sensors for line of sight, blinking, blood pressure, pulse rate and 
temperature. ADVANTAGE Only takes steps to reduce danger risk if driver is unaware of the impending 
danger 
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@ Gefahrenabwandungssystem fflr ein Fahrzeug 

(§) Gefahrenabwendungasystem fflr ein Fahrzeug mit 

— elner Fahrzeugzustanda-Oberwachungaelnrichtung (10) 
zur Oberwachung das Fehrzeugzuatands; 

— elner Fahrtumgeburigs-Obarwachungeeinrichtung (20) zur 
Oberwachung der Umgebung, in welcher das Fahrzeug stch 
bewagt; 

— elner Fahrer-Oberwaohungseinrichtung (40) zur Oberwa- 
chung des Fahrera; und 

— einer Gefahrenabwendungs-Elnrichtung (60) zur Durch- 
fOhrung eines Gefahrenabwendungsvorgangs; 

dadurch gekennzelchnet, daS 

— eine Fahrt-Bewertungaelnrichtung (30) zur Bostimmung 
einer Gefahrensituation f Or das Fahrzeug vorgeaehen 1st, 
die so beschaffen 1st, daS Ihr von einer Fahrzeugzu8tanda- 
Oberwachungaeinrichtung (10) Datan Ober den Bewegunga- 
und Betrieb8zuatand des Fahrzeugs und von einer Fahrtum- 
gebungs-Oberwachungaeinriohtung (20) Datan Gberdia Um- 
gebung zugefOhrt werden, 

und die Fahrt-Bewertungseinrichtung (30) auf der Grundiage 
der von der Fahreeugzuetanda-Oberwachungaeinrichtung 
(10) und der Fahrtumgebungs-Oberwachungseinrichtung zu- 
gefOhrten Datan dea Gefahrenpotential bewertet und dann 
ein Steuersignal abgibt, wenn das Fahrzeug aich In elner 
Gefahrensituation befindet; 

— eine Gafahrenabwendunga-Steuareinrichtung (50) zur 
Festateilung einer Gefahrenwahmehmung dea Fahrera vor- 
geaehen ist, 

— die von der Fahrt-Bewertungseinrichtung (30) gesteuert 
wird und nur dann akth/iert wird, wenn die Fahit-Bewer- 
tungaeinrichtung (30) featstefit, daS das Fahrzeug sfch in 
elner Gefahrensituation befindet, 

— dar elnerseits von der Fahrtumgebungs-Oberwachungs- 
einrichtung (20) Datan Ober die Umgebung und andererseits 
von der Fahrer-Oberwachungseiniichtung (40) Daten betref- 
fend den Zuatand und das Verhalten des Fahrera zugefOhrt 
werden, und 

— die ein Steuersignal nur dann abgibt wenn die Gef ahren- 
abwendungs-Steuereinrichtung (50) anhand dar zugefOhrten 



Daten feetstellt, daS der Fahrer die Gefahrensituation nicht 
wahmimmt, wobei das Steuersignal der Gefahrenebwen- 
dunga-Steuereinrichtung (80) zugefOhrt wird, urn einen 
Gefahrenabwandunga-Vorgang durchzafOhren. 
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Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf ein Gef ah- 
renabwendungssystem, das in der Lage ist, die Kollision 
eines Fahrzeuges gegen Hindernisse zu vermeiden und 
den Effekt einer Kollision an einem Fahrzeug zu redu- 
zieren. 

Fig. 1 ist ein Blockdiagramm eines Gefahrenvermei- 
dungssystems ffir ein Fahrzeug; wie offenbart in der 
japanischen Patentoffenlegung (Kokai) Nr. 63-222939. 
Mit Bezug auf Fig. 1 umfaBt ein Umgebungsbedin- 
gungs-Oberwachungssystem 20 zum Oberwachen der 
Umgebungsbedingungen einen Fahrstreifendetektor 21 
zum Erfassen eines Fahrstreif ens, auf dem das Fahrzeug 
fahrt, einen Hindernisdetektor 22 zum Erfassen von 
Hindernissen in der Sicht eines Fahrers, einen weiteren 
Hindernisdetektor zum Erfassen von Hindernissen au- 
Berhalb der Sicht des Fahrers, einen Signallichtdetektor 
24 zum Erfassen von Signaliichtern und einen StraBen- 
oberfiachen-Bedingungsdetektor 25 zum Erfassen der 
Oberflachenbedingungen der StraBe. Ein Fahrfiberwa- 
chungssystem 40 zum Oberwachen des mentalen und 
psychischen Zustands des Fahrers einschliefiiich seines 
Verhaltens umfaBt einen Sichtliniendetektor 41 zum Er- 
fassen der Sichtlinie des Fahrers einen Biinzeldetektor 
42 zum Erfassen des Biinzelns des Fahrers, einen Blut- 
drucksensor 43 zum Messen des Blutdrucks des Fahrers, 
einen Pulssensor 44 zum Bestimmen der Pulszahl des 
Fahrers und einen Teraperatursensor 45 zum Messen 
der Kdrpertemperatur des Fahrers. Eine Sicherheitsbe- 
dingungs-Bestimmungseinheit 100 bestimmt Bedingun- 
gen fQr sicheres Fahren auf der Basis der Ausgabesigna- 
le des Umgebungsbedingungs-Oberwachungssystems 
20 und des Fahrerfiberwachungssystems 40. 

Ein Fahrzeugbedingungs-Uberwachungssystem 10 
zum Oberwachen des Verhaltens des Fahrzeuges um- 
faBt einen Fahrgeschwindigkeitssensor 11 zum Erfassen 
der Fahrgeschwindigkeit des Fahrzeuges, einen Be- 
schleunigungssensor 12 zum Erfassen der Beschieuni- 
gung des Fahrzeugs, einen Winkelgeschwindigkeitssen- 
sor 13 zum Erfassen der Winkelgeschwindigkeit des 
Fahrzeugs, einen Gaspedalsensor 14 zum Erfassen der 
Position des Gaspedals und einen Bremspedalsensor 15 
zum Erfassen der Position des Bremspedais. Eine Da- 
tenvergleichseinheit 110 bestimmt das Fahrverhalten 
des Fahrzeugs auf der Basis des Fahrzeugszustands- 
fiberwachungssystems 10 und vergleicht die Daten, wel- 
che das Fahrverhalten des Fahrzeuges darstellen, mit 
Sicherheitsbedingungen, wie bestimmt durch die Sicher- 
heitsbedingung-Bestimmungseinheit 100. Ein Gefahren- 
vermeidungs-Bewirkungssystem 60 zum Mitteilen von 
Gefahr an den Fahrer bewirkt Operationen zum Ver- 
meiden von Gefahr oder Reduzieren des Schadens, der 
resultieren wird aus der Gefahr, umfaBt eine Hdrvorri- 
chung 61, welche eine Hdrwarnung erzeugt, eine Warn- 
anzeige 62, das Bremspedal 63 des Fahrzeuges, das 
Steuerrad 64 des Fahrzeuges und das Gaspedal 65 des 
Fahrzeuges. 

Der Betrieb des Gefahrenvermeidungssystems wird 
im weiteren beschrieben werden mit Bezug auf einen 
FluBplan, wie gezeigt in Fig. 2. Es sei angenommen, daB 
das rote Signallicht eines Verkehrssignals, installiert an 
einer vorausgelegenen Kreuzung an ist und der Fahrer 
das rote Signallicht durch Unachtsamkeit nicht erkannt 
hat Der Signallichtdetektor 24 des Umgebungsbedin- 
gungs-Oberwachungssystems 20 erfaBt das rote Signal- 
licht an dem Verkehrssignal, das an der Kreuzung 100 m 
im voraus gelegen ist, und das Umgebungsbedingungs- 



Oberwachungssystem 20 schafft ein Rotlichtsignal zum 
. Anzeigen, daB das rote Signallicht eingeschaltet ist Der 
Sichtli niendetektor 41 des Fahrerfiberwachungssystems 
40 er f aBt c he Sichtlin ie des Fahrers, und das FaKrerflber- 
5 wachungssystem schafft ein Unaufmerksamkeitssignal 
zum Anzeigen, daB die Augen des Fahrers weg vom 
Verkehrssignal sincL In Schritt ST11 werden das Rot- 
lichtsignal und das Unaufmerksamkeitssignal fibertra- 
gen fiber eine Eingabeschnittstelle an die Sicherheitsbe- 

io dinguhgs-Bestimmungseinheit 100. In Schritt ST12 be- 
stimmt die Sicherheitsbedingungs-Bestimmungseinheit 
100 Sicherheitbedingungen "Vorausschauen und Ver- 
langsamen" zum Sicherheitsfahren auf der Basis des ro- 
ten Lichtsignals und des Unaufmerksamkeitssignals. 

15 Unterdessen schafft das Fahrzeugsbedingungs-Ober- 
wachungssystem 10 ein Fahrgeschwindigkeitssignal 
zum ReprSsentieren einer Fahrgeschwindigkeit von 
50 km/h, ein Beschleunigungssignal zum ReprSLsentie- 
ren einer Beschleunigung yon 0 und ein Winkelge- 

20 schwindigkeitssignal zum Reprdsentieren einer Winkel- 
geschwindigkeit von 0, jeweils erfaBt durch den Fahrgfe- 
schwindigkeitssensor 11, den Gaspedalsensor 12 und 
deri Winkelgeschwihdigkeitssensor 13. In Schritt ST13 
werden diese Ausgabesignale des Fahrzeugbedingungs- 

25 Oberwachungssystems 10 fiber die Eingabeschnittstelle 
an die Datenvergleichseinheit 110 gegeben. Dann be- 
stimmt in Schritt ST14 die Datenvergleichseinheit 110 
die Fahrbedingung "Geradeausfahren bei 50 \an/h n des 
Fahrzeuges auf der Basis des Fahrzeugbedingungs- 

30 Oberwachungssystems 10. Im Schritt ST15 vergleicht 
die Datenvergleichseinheit 110 die Sicherheitsbedin- 
gting "Vorausschauen und Verlangsamen w , wie be- 
stimmt in Schritt ST12, und die Fahrbedingungen "Ge- 
radeausfahren bei 50km/h", wie bestimmt in Schritt 

35 ST14. 

Da in diesem Fall der Fahrmodus des Fahrzeuges 
nicht die Sicherheitsfahrbedingungen erffillt, entschei- 
det die Datenvergleichseinheit 110, daB der Fahrmodus 
des Fahrzeuges gefahrlich ist, und gibt Instruktionen zur 

40 Gefahrenvermeidung an das Gefahrenvermeidungs-Be^ 
wirkungssystem 60. Dann treibt das Gefahrenvermei- 
dungs-Bewirkungssystem 60 die Hdrvorrichtung 61 und 
die Warnanzeige 62 in Schritt ST16 an, urn den Fahrer 
anzutreiben, MaBnahmen zum Vermeiden von Gef ah 

45 zu treff en, und zwar durch Ausgeben einer Hdrwarnur^ 
"Das rote Signallicht ist an. Verlangsame sofort" dure/ 
die Hdrvorrichimg 61 und durch visuelles Anzeigen ei- 
ner Warming f fir diesen Effekt auf der Warnanzeige 62. 
Es sei angenommen, daB das rote Signallicht einet 

so Verkehrsignals, installiert an einer im voraus gelegenen 
Kreuzung, eingeschaltet ist, der Fahrer das rote Signal- 
licht erkannt hat und der FuB des Fahrers dabei ist, sich 
von dem Gaspedal zum Bremspedal zu verschieben, um 
das Fahrzeug zu stoppen. Das Umgebungsbedingungs- 

55 Oberwachungssystem 20 schafft ein Rotlichtsignal zum 
Anzeigen, daB das rote Signallicht des Verkehrssignals 
an einer 100 m im voraus gelegenen Kreuzung einge- 
schaltet ist, und das Fahrerfiberwachungssystem 40 
schafft ein Normalstatus-Signal zum Anzeigen, daB der 

60 Fahrer weder wegschaut noch ddst Das Rotlichtsignal 
und das Normalstatus-Signal werden flbertragen durch 
die Eingabeschnittstelle an die Sicherheitsbedingungs- 
Bestimmungseinheit 100 in Schritt ST1 1. In Schritt ST12 
bestimmt die Sicherheitbedingungs-Bestimmungsein- 

65 heit 100 eine Sicherheitbedingung "Verlangsame* auf 
der Basis des Rotlichtsignals, das geschaffen wird durch 
das Umgebungsbedingungs-Oberwachungssystem 20 
und anzeigt, daB das rote Signallicht des Verkehrsignals 
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an der 100 m im voraus gelegenen Kreuzung einge- stem 60. Dann in Schritt ST16 treibt das Gefahrenver- 

schaltet ist, und des Normalstatus-Signals geschaffen meidungs-Bewirkungssystem 60 die Hdrvorrichtung 61 

durch das Fahreriiberwachungssystem 40 und anzeigt, und die Wamanzeige 62 entsprechend der dazu durch 

daB der Fahrer weder wegschaut noch dost die Datenvergleichseinheit 110 gegebenen Instruction 

Dabei schafft das Fahrzeugbedingungs-Oberwa- 5 an, urn eine HGrwarnung "Schaue geradeaus." zu geben 

chungssystem 10 ein Fahrzeuggeschwindigkeitssignal und um eine visuelle Warnung anzuzeigen ftir diesen 

zum ReprSsentieren einer Fahrgeschwindigkeit von Effekt auf der Warnanzeige 62, so daB die Sicherheits- 

SOkm/h, ein BeschJeunigungssignal zum Reprisentie- bedingungen gewfihrleistet sind. 

ren einer Beschleunigung von 0 und ein Winkelge- Jedoch gibt das bekannte Gefahrenvermeidungssy- 
schwindigkeitssignal zum ReprSsentieren einer Winkel- 10 stem, das so konstruiert ist, eine Warnung sogar dann 

geschwindigkeit von 0. Dann in Schritt ST13 empfangt aus, falls der Fahrer gefahrliche Bedingungen erkannt 

die Datenvergleichseinheit 110 diese Ausgabesignale hat und der Fahrer Mafinahmen ergreift, um einen Ver- 

des Fahrzeugflberwachungssystems 10 durch die Einga- kehrsunf all zu vermeiden, und sogar, falls der Fahrer 

beschnittstelle. In Schritt ST14 bestimmt die Datenver- beabsichtigt wegschaut, wenn es keine solche Gefahr 
gleichseinheit 110 eine Fahrbedingung "Geradeaus fah- 15 gibt Solch ein Betriebsmodus des Gefahrenvermei- 

ren bei 50 km/h" des Fahrzeugs auf der Basis der Ausga- dungssystems ist stttrend. 

besignale des Fahrzeugiiberwachurigssystems 10. In Aus dem Stand der Technik ist bekannt, den Fahrer 

Schritt ST15 vergleicht die Datenvergleichseinheit 110 eines Fahrzeugs als Gefahreaquelle zu berQcksichtigen. 

die Sicherheitsbedingung ,, Veriangsame , ', wie bestimmt So ist beispielsweise aus der DE-38 10 840 CI ein Sy- 
in Schritt ST12, und den Fahrmodus *Geradeausfahren 20 stem zur Sichtweitenbestimmung .bekannt Aus einer 

bei 50 km/h" des Fahrzeuges, wie erfaBt in Schritt ST14, physikalischen Sichtweite und der physiologischen Seh- 

entscheidet, daB der Fahrmodus des Fahrzeuges gefahr- leistung des Fahrers wird eine aktueUe Fahrersicht be- 

lich ist, und gibt Instruktionen zur Gefahr envermeidung stimmt und zusammen mit anderen Fahrtparametern in 

fQr das Gefahrenvermeidungs-Bewirkungssystem 60. einen Gefahrenrechner eingegeben. Ferner offenbart 
Dann in Schritt ST16 treibt das Gefahrenvermeidungs- 25 DE-38 03 016 Al ein Verfahren und eine Vorrichtung 

Bewirkungssystem 60 die Hdrvorrichtung 61 und die zur Ermittlung der Fahrtauglichkeit eines Fahrzeugfuh- 

Warnanzeigp 62 gemafl den dazu durch die Datenver- rers. Aufgabe ist es, den Fahrer vorzuwarnen, um einen 

gleichseinheit 110 gegebenen Instruktionen an, um ein Unfall zu verhflten. Diese beiden Systeme I6sen dann 

Hdrsignal "Das rote Signallicht ist an. Stoppe das Fahr- einen Alarm aus, wenn festgestellt wird, daB die Fahrt- 
zeug soforf durch die HOrvorrichtung 61 zu geben und 30 auglichkeit des Fahrers eingeschrankt ist oder seine 

um diesen Effekt auf der Warnanzeige 62 anzuzeigen, so Sicht behindert ist Bei den bekannten Systemen wird 

daB die Sicherheitsf ahrbedingungen gewahrleistet sind also bei Erkennung auch einer Gefahr, die vom Fahrer 

Es sei angenommen, daB der Fahrer wegschaut, wah- ausgeht, ein Alarm ausgeldst Daneben werden bei der 

rend das Fahrzeug auf einer freien geraden StraBe fahrt DE-38 10 840 CI auch andere Parameter berQcksichtigt, 
Das Umgebungsbedingungs-Oberwachungssystem 20 35 die auf Gefahrensituationen schlieBen lassen. 

schafft Signale zum Anzeigen, daB die im voraus liegen- Aus der DE 36 37 165 Al ist ein Verfahren und eine 

de StraBe gerade und frei ist und das FahrerOberwa- Einrichtung zum Verhindern von ZusammenstoBen von 

chungssystem 40 schafft ein Signal zum Anzeigen, daB Kraftfahrzeugen bekannt Bei diesem System sind drei 

der Fahrer wegsieht In Schritt ST11 empfangt die Si- Alarmstufen vorgesehen bei Unterschreiten eines Si- 

cherheitsbedingungs-Bestimmungseinheit 100 diese 40 cherheitsabstands; in einer ersten Stufe wird der Fahrer 

Ausgabesignale des Umgebungsbedingungs-Oberwa- akustisch und/oder opdsch gewarnt in einer zweiten 

chungssystems 20 und des Fahrerfiberwachungssystems wird zusatzlich die Bremse mit einer berechneten 

40 durch die Eingabeschnittstelle. In Schritt ST12 ent- Bremskraft betadgt und in einer dritten erfolgt eine 

scheidet die Sicherheitbedingungs-Bestimmungseinheit Bremsung mit maximaler Bremskraft Anders als bei 

100 eine Sicherheitsbedingung "Schaue nach vorne" auf 45 den beiden zuvor erwahnten Systemen wird bei diesem 

der Basis des Ausgabesignals des Umgebungsbedin- System der Fahrer Oberhaupt nicht beobachtet und bei 

gungs-Uberwachungssystems 20 zum Anzeigen, daB die Unterschreiten eines bestimmten Abstands erfolgt ini- 

StraBe gerade und frei ist und des Ausgabesignals des mereineAlarmauslGsung. 

Fahrerfiberwachungssystems 40, das anzeigt, daB der Dementsprechend ist es Aufgabe der vorliegenden 

Fahrer wegsieht da, obwohl es kein Risiko einer Kolli- 50 Erfindung, ein Gef ahrenabwendungssystem zu schaff en, 

sion gibt, das Wegnehmen der Augen des Fahrers von welches keinen Gefahrenabwendungs-Vorgang durch- 

der StraBe gefahrlich ist ffihrt, sogar wenn eine Gefahrensituation besteht unter 

Das Fahrzeugbedingungs-Oberwachungssystem 10 der Voraussetzung, daB der Fahrer die Gefahrensitua- 

schafft Signale zum Repr&sentieren der Fahrgeschwin- tion wahrnimmt 

digkeit, der Beschleunigung und der Winkelgeschwin- 55 Diese Aufgabe wird erfindungsgemaB gel6st durch 

digkeit des Fahrzeuges. In Schritt ST13 empfangt die ein System mit den im Patentanspruch 1 aufgezahlten 

Datenvergleichseinheit 110 diese Ausgabesignale des und beschriebenen Merkmalen. 

Fahrzeugbedingung-Oberwachungssystems 10 durch Vorteilhafte Ausgestaltungen der Erfindung ergeben 

die Eingabeschnittstelle. In Schritt ST14 bestimmt die sich aus den UnteransprQchen. 

Datenvergleichseinheit 110 den Fahrmodus des Fahr- 60 Die Merkmale und Vorteile der vorliegenden Erfin- 

zeugs auf der Basis der Ausgabesignale des Fahrzeug- dung werden klarer erscheinen aus der folgenden detail- 

bedingungs-Uberwachungssystems 10. In Schritt ST15 lierten Beschreibung im Zusammenhang mit der beglei- 

vergleicht die Datenvergleichseinheit 110 die Sicher- tenden Zeichnung. 

heitsbedingungen H Schaue geradeaus" bestimmt in DieFigurenzeigenimeinzelnen: 

Schritt ST12 und den Fahrmodus des Fahrzeuges be- 65 Fig. 1 ein Blockdiagramm eines bekannten Gefahren- 

stimmt in Schritt ST14, entscheidet, daB der Fahrmodus vermeidungssystems fflr ein Fahrzeug; 

gefahrlich ist und gibt Instruktionen zur Gefahrenver- Fig. 2 ein FluBplan einer Gefahrenvermeidungspro- 

meidung an das Gefahrenvermeidungs-Bewirkungssy- zedur, welche auszufiihren ist durch das Gefahrenver- 
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meidungssystemvonFig. 1; Fahrers weg vom roten Signallicht aufgrund von Un- 

Flg. 3 ein Blockdiagramm eines Gefahrenabwen- achtsamkeit sind, und das Fahrzeug mit einer konstan- 

dungssystems fflr ein Fahrzeug nach einer ersten Aus- ten Fahrgeschwindigkeit von 50 km/h fahrt (die Be- 

f Ohrungsfonn gemSB der vorliegenden Erfindung; schleunigung ist 0) und mit einer Winkelgeschwindigkeit 

Fig. 4 ein FluBplan zum Zeigen von Schritten einer 5 vonOf&hrt 

Gefahrenvermeidungsprozedur, welche durch das Ge- Der Fahrgeschwindigkeitssensor It, der Beschleuni- 

fahrenvermeidungssystem von Fig. 4 auszufOhren ist; gungssensor 12 und der Winkelgeschwindigkeitssensor 

Fig. 5 eine Tabelle zum Zeigen der Beziehung zwi- 13 des Fahrzeuguberwachungssystems 10 schaffen Si- 

schen Fahrgeschwindigkeit und Stoppzeit; gnale zum Darstellen einer Fahrgeschwindigkeit von 

Fig. 6 ein Blockdiagramm eines Gefahrenabwen- 10 50 km/h, einer BescMeunigung von 0 bzw. einer Winkel- 

dungssystems fttr ein Fahrzeug nach einer zweiten Aus- geschwindigkeit von 0. Der Signallichtdetektor 24 der 

f flhrungsform gemiB der vorliegenden Erfindung; Fahrtumgebungs-Oberwachungseinrichtung 20 erfaBt 

Fig. 7 ein Blockdiagramm eines Gefahrenabwen- das rote Signallicht des Verkehrssignals, das instaliiert 

dungssystems fflr ein Fahrzeug nach einer dritten Aus- ist an der 100 m im voraus des Fahrzeugs gelegenen 

fflhrungsform gem&B der vorliegenden Erfindung; und 15 Kreuzung, und schafft ein Rotlicht-Erfassungssignal 

Fig. 8 ein Blockdiagramm eines Gefahrenabwen- zum Anzeigen, daB das rote Signallicht eingeschaltet ist, 

dungssystems fur ein Fahrzeug nach einer vierten Aus- und ein Abstandssignal zum Anzeigen der Position des 

fflhrungsform gemaB der vorliegenden Erfindung. Verkehrssignals. Diese Ausgabesignale der Fahrzeug- 

zustands-Uberwachungseinrichtung 10 und der Fahrt- 

Erste AusfQhrungsform 20 umgebung-Oberwachungseinrichtung 20 werden Aber 

eine Eingabeschnittstelle eingegeben an die Fahrtbe- 

Ein Gefahrenabwendungssystem fOr ein Fahrzeug wertiings-Einrichtung 30 in Schritt ST1. In Schritt ST2 

nach einer ersten AusfQhrungsform gemaB der vorlie- leitet die Fahrtbewertungs-Einrichtung 30 von den Aus- 

genden Erfindung wird beschrieben werden mit Bezug gabesignalen der Fahrzeugzustands-tfoerwachungsein- 

auf Fig. 3, in der ahnliche oder entsprechende Teile wie 25 richtung 10 und der Fahrtumgebungs-Oberwachungs- 

die vorher mit Bezug auf Fig. 7 beschriebenen durch die einrichtung 20 ab, daB "das Fahrzeug die Kreuzung mit 

gleichen Bezugszeichen bezeichnet sind und eine Be- dem roten Signallicht, welche dem Fahrzeug einerf Ein- 

schreibungdavonausgelassen werden wird. tritt verbietet, mit einer Fahrgeschwindigkeit von 

Mit Bezug auf Fig. 3 umf aBt das Gefahrenabwen- 50 km/h in etwa 7 Sekunden erreichen wird, vorausge- 

dungssystem: Eine Fahrzeugzustands-Oberwachungs- 30 setzt, daB der gegenwartige Fahrmodus aufrechterhal- 

einrichtung 10 mit einem Fahrgeschwindigkeitssensor ten wird. Urteilend aus dem Verlangsamungsvermdgen 

11, einem Beschleunigungssensor 12, einem Winkelge- und der Fahrgeschwindigkeit des Fahrzeuges muB eine 

schwindigkeitssensor 13, einem Gaspedalsensor 14 und Verlangsamung in etwa 4.4 Sekunden gestartet werden. 

einem Bremspedalsensor 15; eine Fahrtumgebungs- Urteilend von der Zeit, die erforderlich ist zum Vorse- 

Oberwachungseinrichtung 20 mit einem Fahrsti-eifende- 35 hen einer Warnmeldung und der Reaktionszeit, die er- 

tektor 21, einem Hindernisdetektor 22, einem Abstands- forderlich ist fQr den Fahrer zum Reagieren auf die 

detektor 23, einem Signaffichtdetektor 24 und einem Wanning, betrigt der FluB etwa eine Sekunde. 0 

StraBenoberflachen-Bedingungsdetektor 25; eine Die Beziehung zwischen der Fahrgeschwindigkeit 

Fahrtbewertungseinrichtimg 30; ein FahrerQberwa- und dem Stoppabstand wird beschrieben werden. Der 

chungssystem 40 mit einem Sichtliniendetektor 41, ei- 40 Stoppabstand ist gleich der Summe eines Abstandes, 

nem Blinzeldetektor 42, einem Blutdrucksensor 43, ei- fiber den das Fahrzeug f ahrt wShrend der Reaktionszeit, 

nem Pulssensor 44, und einem Temperatursensor 45; die erforderlich ist fflr den Fahrer, urn auf die Warming 

eine Gefahrenabwendimgs-Steuereinrichtung 50; eine zu reagieren und einem Bremsabstand, durch den das 

Gefahrenabwendungs-Einrichtung 60 mit einer H6r- Fahrzeug vor dem Stoppen fihrt, nachdem die Verlang- 

warnvorrichtung 61, einer Warnanzeige 62, dem Brems- 45 samung des Fahrzeuges gestartet ist Die Fahrgeschwin- 

pedal 63 des Fahrzeuges, dem Steuerrad 64 des Fahr- digkeit kann in einer Einheit von m/s unter Benutzung 

zeuges imd dem Gasped al 65 des Fahrzeuges; eine Si- eines Ausdrucks ausgedrfickt werden: 
cherheitsbedingungs-Bestiinmungseinheit 100; und eine 

DatenvergleichseinheitllO. vi « V/3^ (1) 

Die Fahrtbewertungs-Einrichtung 30 entscheidet, ob 50 

oder ob nicht das Fahrzeug in einem gefahrlichen Fahr- wobei vi eine Fahrgeschwindigkeit m/s und V eine 

modus ist, und zwar auf der Basis der Ausgabesignale Fahrgeschwindigkeit in km/h ist. 

der Fahrzeugziistands-Oberwachungseinrichtung 10 Da die Reaktionszeit etwa 1 Sekunde betragt, ist 
und derer der Fahrtumgebungs-Oberwachungseinrich- 

tung 20. Die Gefahrenabwendungs-Steuereinrichtung 55 S = (y/3JSf/(2x93xd) (2) 
50 entscheidet, ob oder ob nicht der Fahrer sich des 

gefahrlichen Fahrmodus bewufit ist, und zwar auf der wobei S (m) ein Bremsabstand und a das Verhaitnis der 

Basis der Ausgabesignale der Fahrumgebungs-Oberwa- Verlangsamung zur Gravitationsbeschleunigung ist. 

chungseinrichtung 20 und derer der FahrerQberwa- Deshalbist 
chungseinrichtung 40, wenn die Fahrtbewertungs-Ein- 60 

richtung 30 entscheidet, daB das Fahrzeug in einem ge- T s « V/(3.6 x 9.8 x a) (3) 
fahrlichen Fahrmodus ist 

Ein' Betriebsmodus des Gefahrenvermeidungssy- wobei t s (s) eine Bremszeit ist, wenn das Fahrzeug vor 

stems wird im weiteren beschrieben werden mit Bezug dem Stoppen f&hrt, nachdem die Verlangsamung des 

auf Fig. 4, und zwar unter der Annahme, daB das rote 65 Fahrzeuges begonnen worden ist 

Signallicht eines Verkehrssignals, welches an einer im Somit ist die Stoppzeit gleich der Si£nme der Reak- 

voraus des Fahrzeugs gelegenen Kreuzung instaliiert tionszeit, die fflr den Fahrer erforderlich ist, urn auf die 

ist, eingeschaltet ist, der Fahrer wegsieht, die Augen des Warming zu reagieren, und der Bremszeit Gewdhnli- 
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cherweise ist das Verhaitnis a, d. h. das Verhaitnis der tion des Verkehrssignals. In Schritt ST1 empfangt die 

VeriangsamungzurGravitationsbeschleunigung,imBe- Fahrtbewertungs-Einrichtung 30 die Ausgabesignale 

reich von 0,5 bis 0,9 auf asphaltierten StraBen. Fig. 5 des Fahrzeugfiberwachungssysteras 10 und der Fahrt- 

zeigt die Resultate einer Berechnung unter Benutzung umgebungs-Ubemachungseinrichtung 20, und zwar 
der Gleichung (1), (2) und (3), und zwar unter der Bedin- 5 fiber die Eingabeschnittstelle. In Schritt ST2 leitet die 

gung daB a = 0,5 und die Reaktionszeit 1 s ist In Fig. 5 Fahrtbewertungs-Einrichtung 30 das Verhalten des 

ist der Freilaufabstand der Abstand, den das Fahrzeug Fahrzeuges ab, daB "das Fahrzeug die Kreuzung mit 

in der Reaktionszeit zurQcklegt dem roten Signallicht, das dem Fahrzeug einen Eintritt 

In Schritt ST3 entscheidet die Fahrtbewertungs-Ein- verbietet, mit einer Fahrgeschwindigkeit von 50 km/h in 
richtung 30, ob oder ob nicht das Fahrzeug in einem 10 etwa 1 2 Sekunden erreichen wird, vorausgesetzt daB 

gefahriichen Fahrraodus ist, und zwar auf der Basis des der gegenwfirtige Fahrmodiis aufrechterhalten wird. 

Verhaltens des Fahrzeuges, das in Schritt ST3 abgeleitet Beurteilend von dem VerlangsamungsvermSgen und 

wird. Unter den vorhergehenden Bedingungen entschei- der Fahrgeschwindigkeit des Fahrzeuges muB eine Ver- 

det die Fahrtbewertungs-Einrichtung 30, daB das Fahr- langsamung in etwa 4.4 s gestartet werden. Beurteilend 

zeug in Gefahr ist, die Kreuzung zu erreichen, wobei das 15 von der Zeit, die erforderlich ist zum Schaffen einer 

rote Signallicht dem Fahrzeug den Eintritt verbietet Warnnachricht, und der Reaktionszeit, die notwendig ist 

und gibt der Gefahrenabwendungs-Steuereinrichtung fflr den Fahrer zum Reagieren auf die Warming, betragt 

50 eine Instruktion, die die Erfassung des Fahrerverhal- der FluB etwa Is." 

tens fordert Beim Empfang der Instruktionen von der Dann in Schritt ST3 entscheidet die Fahrtbewer- 

Fahrtbewertungs-Einrichtung 30 empfangt die Gefah- 20 tungs-Einrichtung 30 auf der Basis des Verhaltens des 

renabwendungs-Steuer einrichtung 50 die Ausgabesi- Fahrzeuges, wie abgeleitet in Schritt ST2, daB das Fahr- 

gnale der Fahrtumgebungs-Oberwachiingseinrichtung zeug in Gefahr ist, die Kreuzung mit dem roten Signal- 

und der FahrerQberwachungseinrichtung 40, und zwar licht, das dem Fahrzeug einen Eintritt verbietet, zu er- 

durch die Eingabeschnittstelle in Schritt ST4. reichen, und gibt eine Instruktion an die Gefahrenab- 

In Schritt ST5 bestimmt die Gefahrenabwendungs- 25 wendungs-Steuereinheit 50, welche die Erfassung des 

Steuereinrichtung 50 das Fahrerverhalten auf der Basis Fahrerverhaltens erfordert Beim Empfang der Instruk- 

der Ausgabesignale der Fahrtumgebungs-Oberwa- tion von der Fahrtbewertungs-Einrichtung 30 empfangt 

chungseinrichtung 20 und der FahrerQberwachungsein- die Gefahrenabwendungs-Steuereinheit 50 die Ausga- 

richtung 40. Die Gefahrenabwendungs-Steuereinrich- besignale der Fahrtumgebungs-Oberwachungseinrich- 

tung 50 bestimmt, daB der Fahrer wegschaut von einem 30 tung 20 und der FahrerQberwachungseinrichtung 40 

Signal zum Anzeigen der Bewegung der Sichtlinie des flber die Eingabeschnittstelle in Schritt ST4. In Schritt 

Fahrers, vorgesehen durch die Fahrerfiberwachungsein- ST5 bestimmt die Gef ahrenabwendungs-Steuereinrich- 

richtung 40, und einem Signal zum Anzeigen der Posi- tung 50 das Fahrerverhalten auf der Basis der Ausgabe- 

tion des Verkehrssignals, vorgesehen durch die Fahrt- signale der Fahrtumgebungs-OberwacAungseinrich- 

umge bungs- Dberwachungs einrichtung 20, und daraus, 35 tung 20 und der FahrerQberwachungseinrichtung 40. 

daB der Blutdruck des Fahrers, die Pulszahl des Fahrers Die Gefahrenabwendungs-Steuereinrichtung 50 be- 

und die Kdrpertemperatur des Fahrers konstant sind, stimmt aus der Bewegung der Sichtlinie des Fahrers und 

aus Signalen zum Anzeigen des Blutdrucks des Fahrers, der Position des Verkehrsignals, daB der Fahrer das 

der Pulszahl des Fahrers und der Kdrpertemperatur des Verkehrsignal beobachtet und die Verkehrsbedingung 

Fahrers. In Schritt ST6 entscheidet die Gefahrenabwen- 40 urn das Verkehrsignal und bestimmt aus der Anderung 

dungs-Steuereinrichtung 50 auf der Basis der in Schritt des Blutdrucks des Fahrers, der Pulszahl und der K6r- 

ST5 getroffenen Entscheidung, daB der Fahrer sich nicht pertemperatur, daB der Fahrer sich des gefahriichen 

des gefahriichen Fahrmodus bewuBt ist, da der Fahrer Fahrmodiis bewuBt ist, und dann ist die Prozedur been- 

wegschaut und der Blutdruck des Fahrers, die Pulszahl det In diesem Fall wird keine Warming ausgegeben. 

und die Kdrpertemperatur konstant sind und gibt eine 45 Ein Betriebsmodus des Gefahrenabwendungssystems 

Instruktion zum Auf fordern der Gefahrenabwendungs* wird beschrieben werden unter der Bedingung, daB das 

Einrichtung 60, MaBnahmen zur Vermeidung einer Ge- Fahrzeug auf einer freien geraden StraBe fahrt, der Fah- 

fahr zu treffea In Schritt ST7 fahrt die Gefahrenabwen- rer wegschaut und das Fahrzeug mit einer konstanten 

dungs-Einheit 60 die gleiche Prozedur aus wie die, wel- Geschwindigkeit von 50 km/h fahrt (Beschleunigung ist 

che vorher beschrieben wurde mit Bezug auf Fig. 2, urn 50 0) und mh einer Winkelgeschwindigkeit von 0 fahrt Die 

den Fahrer zu warnea Fahrzeugzustands-Oberwachungseinrichtung 10 schaf ft 

Ein Betriebsmodus des Gefahrenvermeidungssy- Signale zum Anzeigen einer Fahrgeschwindigkeit von 

stems wird beschrieben werden, unter der Bedingung, 50 km/h, einer Beschleunigung von 0 und einer Winkel- 

daB das rote Signallicht eines Verkehrsignals, installiert geschwindigkeit von 0 , und die Fahrtumgebungs-Ober- 

an einer im voraus des Fahrzeuges gelegenen Kreu- 55 wachungseinrichtung 20 schafft Signale zum Anzeigen, 

zung, eingeschaltet ist, der Fahrer das rote Signallicht daB die im voraus Iiegende StraBe gerade ist und die 

erkannt hat und der Fahrer im Begriff ist, den FuB von StraBe frei ist In Schritt ST1 empfangt die Fahrtbewer- 

dem Gaspedal zum Bremspedal zu verschieben und das tungs-Einrichtung 30 die Ausgabesignale der Fahrzeug- 

Fahrzeug mit einer konstanten Fahrgeschwindigkeit zustands-Oberwachungseinrichtung 10 und der Fahrt- 

von 50 km/h fahrt (Beschleunigung ist 0) und mit einer 60 umgebungs-Oberwachungs einrichtung 20, und zwar 

Winkelgeschwindigkeit von 0 fahrt Das FahrzeugHber- fiber die Eingabeschnittstelle. In Schritt ST2 leitet die 

wachungs system 10 schafft Signale zum Anzeigen einer Fahrtbewertungs-Einrichtung 30 aus den Ausgabesi- 

Fahrgeschwindigkeit von 50 km/h, einer Beschleuni- gnalen der Fahrzeugzustands-Oberwachungseinrich- 

gung von 0 und einer Winkelgeschwindigkeit von 0, und tung 10 und der Fahrtumgebungs-Oberwachungsein- 

die Fahrtumgebungs-Oberwachungseinrichtting 20 65 richtung 20 ab, daB w es keine Mdglichkeit einer Kolllsion 

schafft Signale zum Anzeigen, daB das rote Signallicht gibt, vorausgesetzt, daB der gegenwartige Fahrmodus 

des Verkehrssignals an der 100 m im voraus gelegenen aufrechterhalten wird*. In Schritt ST3 wird entschieden 

Kreuzung eingeschaltet ist, und zum Anzeigen der Posi- aus dem Verhalten des Fahrzeuges, wie abgeleitet in 
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Schritt ST3, daB das Fahrzeug in einem sicheren Fahr- Ausfahrungsform im wesentlichen dasselbe in der Kon- 

modus fahrt, und die Prozedur ist beendet In diesem figuration und Funktion wie das Gefahrenabwendungs- 

Fall wird keine Warnung ausgegeben. system nach der ersten Ausfahrungsform, mit Ausnah- 

Obwohl die Gefahrenabwendungs-Steuereinheit 50 me, daB das Gefahrenabwendungssystem nach der drit- ' 

des Gefahrenabwendungssystems nach der ersten A us- 5 ten Ausfuhrungsform versehen ist mit einer Fahrzeug- 

fOhrungsform sowohl die Ausgabesignale der Fahrtum- zustands-Datenspeichereinheit 70, die in der Lage ist 

gebungs-Oberwachungseinrichtung 20 und die der Fah- Daten zu speichern, welche vorgesehen werden durch 

rerOberwachungseinrichtung 40 fur eine genaue Ent- eine Fahrzeugzustands-Oberwachungseinrichtung 10 f 

scheidung beim Entscheiden, ob oder ob nicht der Fah- und zwar eine vorbestimmte Zeit lang, und zum Geben 

rer sich des gefahrlichen Fahrmodus bewuBt ist benutzt, 10 derselben an eine Fahrtumgebungs-Uberwachungsein- 

kann die Gefahrenabwendungs-Steuereinheit 50 die richtung20. 

Entscheidung auf der Basis von nur deh Ausgabensigna- Im Betrieb leitet die Fahrtumgebungs-Oberwa- 

len der Fahreruberwachungseinrichtung 40 treffen, falls chungseinrichtung 20 die Umgebungsbedingung aus 

eine Entscheidung mit einer niedrigen Genauigkeit kein Daten zum Darstellen des Fahrzeugverhaitens des 

Problem darsteilt 15 Fahrzeuges in der vorherigen vorbestimmten Zeit, wel- 
che gespeichert sind in der Fahrzeugzustands-Daten- 

Zweite Ausfuhrungsform speichereinheit 70 ab. Wenn beispielsweise ein Steuer- 

winkel in einem engen Bereich variiert, die Position des 

Ein Gefahrenabwendungssystem nach einer zweiten Gaspedals in einem engen Bereich variiert und die Posi- 

AusfQhrungsform gemtB der vorliegenden Erfindung 20 tion des Bremspedals in einem engen Bereich variiert, 

und mit Bezug auf Fig. 6 beschrieben werden, in der leitet die Fahrtumgebungs-Obenvachungseinrichtung 

gleiche oder entsprechende Teile wie die, welche vorher 20 ab, daB das Fahrzeug auf einer SchnellstraBe fahrt 

beschrieben wurden mit Bezug auf Fig. 1, durch diesel- Wenn ein Steuerwinkel in einem weiten Bereich variiert, 

ben Bezugszeichen bezeichnet werden und eine Be- die Position des Gaspedals in einem weiten Bereich va- 

schreibung davon ausgelassen wird Wie in Fig. 6 ge- 25 riiert und die Position des Bremspedals in einem weiten 

zeigt, hat das Gefahrenabwendungssystem nach der Bereich variiert, leitet die. Fahrtumgebungs-Oberwa- 

zweiten Ausffihrungsform, welches im wesentlichen das chungseinrichtung 20 ab, daB das Fahrzeug in einem 

gleiche in dem Aufbau und in der Funktion ist wie das stadtischen Bezirk fahrt Die Fahrtumgebungs-ttberwa? 

Gefahrenabwendungssystem nach der ersten Ausfuh- chungseinrichtung 20 bestimmt selektiv einen Cberwa- 

rungsform, eine Gefahrenabwendungs-Steuereinrich- 30 chungsmodus gemSB dem Resultat der Ableitung. Bei- 

tung 50, welche sowohl die Ausgabesignale einer Fahr- spielsweise w&hlt die Fahrtumgebungs-Oberwachungs- 

zeugzustands-Oberwachungseinrichtung 10 und die ei- einrichtung 20 einen Weitbereich-Oberwachungsmodus 

ner Fahrtumgebungs-Oberwachungseinrichtung 20 zur Oberwachung der Bedingung eines weiten Uberwa- 

empfEngt; d. h. die Gefahrenabwendungs-Steuereinheit chungsbereichs grob aus, wenn das Fahrzeug auf einer 

50 benutzt die Ausgabesignale der Fahrzeugzustands- 35 SchnellstraBe fahrt, da das Fahrzeug mit einer verhait- 

Oberwachungseinrichtung 10 zusatzlich zu denen der nismiBig hohen Fahrgeschwindigkeit auf einer Schnell- 

Fahrtumgebungs-Oberwachungseinrichtung 20 und ei- straBe fahrt Die Fahrtumgebungs-Oberwachungsein- 

ner FahrerQberwachungseinrichtung 40 beim Bestim- richtung 20 wahlt einen Engbereich-Oberwachungsmo- 

men, ob oder ob nicht der Fahrer sich eines gef ahrlichen dus zum Oberwachen der Bedingung eines engen Uber- 

Fahrmodus bewuBt ist Wenn beispielsweise der Blut- 40 wachungsbereiches detailliert aus, wenn das Fahrzeug 

druck des Fahrers, die Pulszahl und die Kdrpertempera- in einem stadtischen Bezirk fahrt, da das Fahrzeug mit 

turkonstant sind, da der Fahrer ddst, und die jeweiligen einer verhaitnismaBig niedrigen Fahrgeschwindigkeit 

Positionen des Gaspedals und des Bremspedals kon- fahrt Die Fahrzeugzustands-Datenspeichereinheit 70 

stant sind, entscheidet die Gefahrenabwendungs- ldscht die altesten Daten unter den darin gespeicherten 

Steuereinrichtung 50 daB sich der Fahrer des gefahrli- 45 Daten, und zwar jedesmal dann, wenn die Fahrzeugzu- 

chen Fahrmodus nicht bewuBt ist Wenn der Fahrer stands-Oberwachungseinrichtung 10 neue Daten zum 

weder d6st noch wegsieht d. h. wenn der Blutdruck des Auffrischen der darin gespeicherten Daten vorsieht 
Fahrers, die Pulszahl und die K6rpertemperatur und die 

jeweiligen Positionen des Gaspedals und des Bremspe- Vierte Ausfahrungsform 
dais variiereii, entscheidet die Gefahrenabwendungs- 50 

Steuereinheit 50, daB der Fahrer sich des gefahrlichen Ein Gefahrenabwendungssystem nach einer vierten 

Fahrmodus bewuBt ist Die Benutzung der Signale zur Ausfuhrungsform gem&B der vorliegenden Erfindung 

Anderung des Fahrmodus des Fahrzeugs zusatzlich zu wird mit Bezug auf Fig. 8 beschrieben werden. Wie in 

den Signalen zum Anzeigen des Fahrerverhaltens ver- Fig. 8 gezeigt, umfaBt das Gefahrenabwendungssystem 

bessert die Genauigkeit der Entscheidung, ob oder ob 55 eine Fahneugzustands-Oberwachungseinrichtung 10, 

nicht der Fahrer sich des gefahrlichen Fahrmodus be- eine Fahrtumgebungs-Oberwachungseinrichtung 20, ei- 

wuBt ist ne Fahrtbewertungs-Einrichtung 30, eine FahrerQber- 

wachungseinheit 40, eine Gefahrenabwendungs-Steuer- 

Dritte Ausfuhrungsform einrichtung 50, welche im wesentlichen die gleichen in 

go der Konfiguration der Funktion sind wie die der vorher- 

Ein Gefahrenabwendungssystem nach einer dritten gehenden AusfOhrungsformen, sowie eine Datenspei- 

AusfOhrungsform gemaB der vorliegenden Erfindung chereinheit 80. Die Datenspeichereinheit 80 speicher 

wird mit Bezug auf Fig. 7 beschrieben werden, in der Daten, dargestellt durch die jeweiligen Ausgabesignale 

gleiche oder entsprechende Teile wie die, die vorher der Fahrzeugzustands-Obemachungseinrichtung 10, 

beschrieben worden sind mit Bezug auf Fig. 3, durch die 65 der Fahrtumgebungs-Obemachungseinrichtung 20, der 

gleichen Bezugszeichen bezeichnet werden und eine Fahrtbewertungs-Einrichtung 30, der FahrerQberwa- 

Beschreibung davon ausgelassen wird Wie in Fig. 7 ge- chungseinrichtung 40 und der Gefahrenabwendungs- 

zeigt, ist das Gefahrenabwendungssystem der dritten Steuereinrichtung 50 in zeitlicher Reihenfolge. Die vier- 
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te Ausfflhrungsform ist im wesentlichen die gleiche in 
der Konfiguration und Funktion wie die erste Ausftth- 
rungsform und unterscheidet sich von der ersten Aus- 
fflhrungsform nur durch Benutzen der Datenspeicher- 
einheit 80 anstelle der Gefahrenabwendungs-Einheit 60 5 
zum Speichern der Daten, welche vorgesehen sind 
durch die Systemkomponenten und -einheiten in zeitli- 
cher Reihenf olge, und nicht im Bewirken von Gef ahren- 
vermeidungsaktioneiL Deshalb wird die detaillierte Be- 
schreibung des Betriebs des Gefahrenabwendungssy- 10 
stems nach der vierten AusfQhrungsform unterlassen 
werden. Die in der Datenspeichereinheit SO gespeicher- 
ten Daten kdnnen angewendet werden for einen Fahrsi- 
mulator oder eine Operationssteuervorrichtung, und 
zwar zum Testen der Eignung eines Fahrers zum Fah- 15 
ren. 

Obwohl die vorliegende Erfindiing beschrieben wor- 
den ist in Anwendung ffir Gefahrenabwendungssyste- 
me, in welchen ein Fahrzeugzustands-Oberwachungssy- 
stem einen Fahrgeschwindigkeitssensor, einen Be- 20 
schleunigungssensor, einen Winkelgeschwindigkeits- 
sensor, einen Gaspedalsensor und ein Bremspedalsen- 
sor umfaBt, ein Fahrtumgebungs-Oberwachungs system, 
einen Fahrstreif endetektor, einen Hindernisdetektor, ei- 
nen Abstandsdetektor, einen Signallichtdetektor und ei- 25 
nen StraBenoberflachenbedingungsdetektor umfaBt, 
das Fahrerfiberwachungssystem, einen Sichtliniensen- 
sor v einen Blinzelsensor, einen Blutdrucksensor, einen 
Pulssensor und einen Temperatursensor umfaBt und ei- 
ne Gefahrenabwendungs-Einrichtung eine Horwarn- 30 
vorrichtung, eine Warnanzeige, das Steuerrad eines 
Fahrzeugs, das Bremspedal des Fahrzeugs und das Gas- 
pedal des Fahrzeugs umfaBt, brauchen natttrlich die 
Komponenten dieser Systeme nicht darauf beschrtokt 
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PatentansprQche 



1, Gefahrenabwendungssystem ffir ein Fahrzeug 
mit: 40 

— einer Fahrzeugzustands-Oberwachungsein- 
richtung (10) zur Oberwachung des Fahrzeug- 
zustands; 

— einer Fahrtumgebungs-Oberwachungsein- 
richtung (20) zur Oberwachung der Umge- 45 
bung, in welcher das Fahrzeug sich bewegt; 

— einer Fahrer-Oberwachungseinrichtung 
(40) zur Oberwachung des Fahrers; und 

— einer Gefahrenabwendungs-Einrichtung 
(60) zur Durchf Ohrung eines Gefahrenabwen- 50 
dungs vorgangs; 

dadurch gekennzeichnet, daB 

— eine Fahrt-Bewertungseinrichtung (30) zur 
Bestimmung einer Gefahrensituation ffir das 
Fahrzeug vorgesehen ist, 55 
die so beschaffen ist, daB ihr von einer Fahr- 
zeugzustanck-Oberwachungseinrichtung (10) 
Daten fiber den Bewegungs- und Betriebszu- 
stand des Fahrzeugs und von einer Fahrtum- 
gebungs-Oberwachungseinrichtung (20) Da- eo 
ten Qber die Umgebung zugefQhrt werden, 

und die Fahrt-Bewertungseinrichtung (30) auf 
der Grundlage der von der Fahrzeugzustands- 
Oberwachungseinrichtung (10) und der Fahrt- 
umgebungs-uberwachungseinrichtung zuge- 65 
fflhrten Daten das Gefahrenpotential bewertet 
und dann ein Steiiersignal abgibt, wenn das 
Fahrzeug sich in einer Gefahrensituation be- 



findet; 

— eine Gefahrenabwendungs-Steuereinrich- 
tung (50) zur Feststellung einer Gefahren- 
wahrnehmung des Fahrers vorgesehen ist, 

— die von der Fahrt-Bewertungseinrich- 
tung (30) gesteuert wird und nur dann ak- 
tiviert wird, wenn die Fahrt-Bewertungs- 
einrichtung (30) feststellt, daB das Fahr- 
zeug sich in einer Gefahrensituation be- 
findet, 

der einerseits von der Fahrtumge- 
bungs-Oberwachungseinrichtung (20) 
Daten fiber die Umgebung und anderer- 
seits von der Fahrer-Oberwachungsein- 
richtung (40) Daten betreffend den Zu- 
stand und das Verhalten des Fahrers zu- 
gefQhrt werden, und 

— die ein Steuersignal nur dann abgibt, 
wenn die Gefahrenabwendungs-Steuer- 
einrichtung (50) anhand der zugef flhrten 
Daten feststellt, daB der Fahrer die Ge- 
fahrensituation nicht wahrnimmt, wobei 
das Steuersignal der Gefahrenabwen- 
dungs-Steuereinrichtung (60) zugeffihrt 
wird, urn einen Gefahrenabwendungs- 
Vorgang durchzuffihren. 

Z Gefahrenabwendungssystem ffir ein Kraftfahr- 
zeug nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, 
daB der Gefahrenabwendungs-Steuereinrichtung 
(50) die Daten von der Fahrzeugzustands-Oberwa- 
chungseinrichtung (10) sowie von der Fahrer-Ober- 
wachungseinrichtung (40) zugefQhrt werden und 
sie basierend auf diesen Daten entscheidet, ob der 
Fahrer die Gefahrensituation wahrnimm t 

3. Gefahrenabwendungssystem ffir ein Kraftfahr- 
zeug nach Anspruch 1 oder 2, gekennzeichnet 
durch eine Fahrzeugzustands-Speichereinheit (70), 
welche periodisch die Daten von der Fahrzeugzu- 
stands-Uberwachungseinrichtung (10) speichert, 
wobei die Fahrtumgebungs-Oberwachungseinrich- 
tung (20) den Zustand der Fahrzeugumgebung ba- 
sierend auf einer Variation der in der Fahrzeugzu- 
stands-Speichereinheit (70) gespeicherten Daten 
abieitet und einen Umgebungsbereich, der zu fiber- 
wachen ist, gemaB dem Resultat der Ableitung be- 
stimmt 

4. Gefahrenabwendungssystem ffir ein Kraftfahr- 
zeug nach Anspruch 1, gekennzeichnet durch eine 
Datenspeichereinheit (80), welche Daten speichert, 
die dargestellt sind durch die jeweiligen Ausgaben 
der Fahrzeugzustands-Oberwachungseinrichtung 
(10), der Fahrtumgebungs-Oberwachungseinrich- 
tung (20V der Fahrtbewertungseinrichtung (30), der 
Fahrer-Oberwachungseinrichtung (40) und der Ge- 
fahrenabwendungs-Steuereinrichtung(50). 
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